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(54) 【 発 明 の 名 称 ]】 ロボ ッ ト 装 置 及 びそ の 制御 方 法 


(57【 要約 】 ( 修正 有 ) 

【 課題 】 ある 外 的 又は 内 的 状況 が 発生 し た と き に 必ず ロ 
ボッ ト 装置 が 助け を 求め る と いう 類 わ し さや 般 陶 し さか 
ら ユ ー ザ を 開放 させ 、 エ ンタ ー テ イメ ント 性 を 格段 的 に 
向上 する ロボ ッ ト 装置 及び その 制御 方 法 を 提供 する 。 

【 解決 手段 】 外 的 又は 内 的 状況 と 、 当 該 外 的 又は 内 的 状 
況 の ロボ ッ ト 装置 に に っ て の 重要 度 と に 基づい て 、 助 け 
を 求め る か 否 か を 判断 し 、 助 け を 求め る と 判断 し た と き 
に 、 外 的 又は 内 的 状況 と 、 当 該 外 的 又は 内 的 状況 の ロボ 
ッ ト 装置 に に っ て の 重要 度 と に 応じ た 助け を 求め る 行動 
を 選択 し 、 当 該 助 け を 求め る 行動 を ロボ ッ ト 装置 に 実行 
させ る よう に し た 。 
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図 6 行動 生成 に 関す る メイ ン 制 御 部 の 処理 


